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(57) Abstract 

The invention concerns a vertebral implant (1) 
adapted to be inserted from the rear in an intervertebral 
space (2), characterised in that it comprises two arms 
(3) articulated about a transverse axis (4) located in 
the proximity of one end (5) of said arms opposite 
their insertion end (6) into the intervertebral space, and 
means (7, 8, 12) for adjusting the angular opening of 
the arms, adapted to co-operate with the inner surface 
of the arms between the insertion end and the hinge 
axis. The two arms (3) are identical and have a double 
external curve corresponding to the convexo-concave 
surface of the supporting vertebral end-plate, and the 
arms (3) are globally wedge-shaped when they are 
closed on each other, thereby facilitating the insertion 
of the implant (1) in an intervertebral space as well as 
its removal, if required. 

(57) Abrege- 

Implant vertebra) (1) adapt* pour etre introduit 
par voie rjosterieure dans un espace intervertebral (2), 
caracterise* en ce qu'fl comprend deux bras (3) articulds 
autour (Tun axe transversal (4) sitae* au voisinage d'une 
extrfcmite* (5) desdits bras opposee a leur extremity 
(6) d* introduction dans Tespace intervertebral, et des 
moyens (7, 8, 12) de reglage de rouverture angulaire des bras, adaptes pour coopercr avec la surface mterieure des bras entre leur extremite* 
d'introduction et Taxe d'articulation. Les deux bras (3) son! idennques et presentent une double courbure exteneure correspondant a la 
surface convexo-concave du plateau vert£bral d'appui, et les bras (3) out une forme gjobale en coin lorsqu'ils sont refcrmes Tun sur r autre, 
ce qui facilite 1' introduction de 1' implant (1) dans un espace mtervertgbral ainsi que son retrait en cas de besoin. 
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"implant vertebral adapt§ pour etre introduit par voie pos- 
terieure dans un espace intervertebral". 

La presente invention a pour objet un implant vertebral adapte 
pour etre introduit par voie posterieure dans un espace intervertebral ou 
« intersomatique ». 

Le brevet frangais 94 06 028 du 11 mai 1994 decrit un implant 
interscmaticL'3 zzr -v je. d'une piece moncbloc "ecrcduisant une paire 
d'ailettes reunies pcs;arieurement et venant s'appliquer centre !es plateaux 
vertebraux correspondants, et dont I'ecartement anculaire est -eglable au 
moyen d'un pointeau introduit par I'arriere de la piece. 

Les dispositifs intersomatiques monobloc appel§s « cages » 
introduits par voie posterieure, sont, en cas de besoin, d'extraction difficile. 
Leur introduction dans cet espace pose egaiement des problemes notamment 
de par leur encombrement qui impose d'importants sacrifices osseux realises 
aux depens des arcs posterieurs des vertebres adjacentes a cet espace. Dans 
ces conditions, d'aucuns preconisent une osteosynthese posterieure 
complementaire, visant a la reparation des colonnes posterieures 
endommagees par I'abord. Par ailleurs, I'ancrage de ces dispositifs est r6alis§ 
en os spongieux. Ceci suppose d'effondrer prealablement Tos sous-chondral 
et peut induire un enfoncement dans le corps vertebral. 

Dans le cas specifique de Timplant intersomatique a ailettes, sa 
geometrie fait que les efforts de compression s'exercent en porte a faux sur sa 
portion anterieure et determinent en arriere de Timplant des forces de traction 
compromettant sa structure et sa stabilite entre les plateaux vertebraux. 

Certaines cages munies d'un dispositif interne coulissant, 
permettent d'obtenir quelques degres d'asymetrie entre les portions anterieure 
et posterieure des implants. Cependant, ces derniers restent monobloc, etant 
simplement munis d'une fente ajour§e. L'angle final obtenu est loin de 
corresponds d la lordose physiologique, et s'obtient par defonnation 
plastique ou elastique des ailettes ou de leur zone de jonction en cr6ant des 
contraintes et des micro-fissures, conduisant parfois a la rupture de Timplant, 
entraTnant des complications et la reintervention. Leur geometrie a la phase 
^introduction a les memes inconvenients tfencombrement decrits plus haut. 

On connait aussi des cages de conformation cylindrique ou 
parallelepipedique et dont la hauteur est superieure en avant afin de restituer 
la lordose de Tespace discal. Leur encombrement les destine a etre 
implantees par voie anterieure. Cet abord detruit le ligament vertebral 
anterieur qui ne peut plus jouer sa fonction de charniere. 
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L'invention a pour but de realiser un implant vertebral du type 
precite, de maniere a eliminer ces divers inconvenients. 

Conformement a I'invention ,1 'implant vertebral comprend deux 
bras articules autour d'un axe transversal situe au voisinage d'une extremite 
desdits bras, opposee a leur extremite libre d'introduction dans I'espaca 
intervertebral, et des moyens de reglage de I'ouverture angulaire des bras, 
adaptes pour cooperer avec la surface interieure des bras entre leur extremite 
d'introduction et I'axe d'articulation. 

Ainsi I'axe transversal d'articulation et les moyens de reglage de 
I'ouverture angulaire de I'implant permettent de repartir la charge sur les deux 
appuis ainsi constitues. Dans ces conditions, il en r§sulte que les deux bras 
deplies de Pimplant travaillent uniquement en compression, et non en 
basculement ou en arrachement, comme les ailettes de I'implant du brevet 
anterieur precite, qui subissent des efforts de compression en porte-a-faux. 

Avantageusement, la zone d'appui des moyens de reglage de 
I'ouverture angulaire se situe au-dela du milieu de la distance entre I'axe 
geometrique d'articulation et les extremites d'introduction ou extremites libres, 
des bras. On obtient ainsi un meilleur equilibrage d.es efforts de compression 
sur les bras. 

Suivant un mode de realisation, les deux bras sont identiques et 
presentent une courbure ext§rieure correspondant £ la surface osseuse du 
plateau vertebral d'appui, cette courbure etant de preference double, et les 
deux bras ont une forme globale en coin lorsqu'ils sont refermes I'un sur 
I'autre. 

La forme en coin, combinee a leur conformation correspondant a 
celle de I'os sur lequel its viennent prendre appui, facilite notablement 
I'insertion de I'implant dans I'espaca intervertebral, tout en limrtant 
considerablement le sacrifice osseux necessaire, par rapport a des cages 
monobloc a geometrie figee, ayant des faces d'appui paralleles ou legerement 
asymetriques. 

D'autres particularites et avantages de I'invention apparaitront 
au cours de la description qui va suivre, faite en reference aux dessins 
annexes qui en illustrent deux formes de realisation a trtre d'exemple non 
limitatifs. 

La figure 1 est une vue en perspective eclatee, a echelle 
agrandie, d'une premiere forme de realisation de I'implant vertebral 
intersomatique selon I'invention. 
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La figure 2 et une vue en elevation de Pimplant de la figure 1 
assemble et mis en place dans un espace intervertebral, apres I'ouverture 
angulaire de ses deux bras. 

La figure 3 est une vue en elevation de l'implant de la figure 2 
assemble et avec ses deux bras fermes Pun sur I'autre en vue de leur 
introduction . 

La figure 4 est une vue en elevation en bout de rimpis- za la 

figure 3. 

La figure 5 est une vue en elevation longitudinale, a echelle 
agrandie, d'une seconde forme de realisation d'un bras d'implant des figures 1 
a 4. 

La figure 6 est une vue de dessous du bras de la figure 5. 

La figure 7 est une vue en coupe longitudinale axiale a echelle 
agrandie, d'une troisieme forme de realisation de l'implant intervertebral selon 
invention. 

L'implant intervertebral 1 illustrd aux figures 1 a 6 est adapts 
pour pouvoir §tre introduit par voie posterieure dans un espace intervertebral 
ou cc intersomatique » 2 entre deux vertebres V1, V2, en lieu et place du 
disque intervertebral correspondant, detruit ou endommage et qui a 6te 
pr6alablement extrait. 

L'implant 1 comprend deux bras identiques 3 articules autour 
d'un axe transversal 4 situ6 au voisinage d'une extremite 5 des bras 3 
opposee a ieur extremity libre 6 d'introduction dans I'espace intervertebral 2. 
L'implant 1 comprend egalement des moyens de reglage de I'ouverture 
angulaire A des bras 3, adaptes pour cooperer avec ieurs surfaces interieures 
en regard Tune de I'autre, entre leur extr6mit6 tfintroduction 6 et I'axe 
^articulation 4. 

Dans la realisation illustree aux dessins, ces moyens de reglage 
comportent une sphere 7 solidaire d'une extr£mite d'une tige filetee 8, dont 
I'autre extremity 9 peut etre vissee dans un trou taraude radial 1 1 de I'axe 4. 
Ces moyens de reglage comprennent egalement des rampes 12 de 
glissement de la sphere 7 formees dans les surfaces interieures en vis-£-vis 
des bras 3, I'ouverture angulaire de ces derniers dependant ainsi de la 
position de la sphere sur les rampes inclinees 1Z Avantageusement chaque 
rampe 12 forme dans la surface interieure de chaque bras 3 ( une empreinte 
cyiindrique complementaire de la sphere 7 et ayant un rayon identique. Cette 
particularite assure a la sphere 7 un contact lineaire avec les rampes 12, et 
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non un contact ponctuel. Les pressions exercees par les bras 3 sur la sphere 
7 sont ainsi reparties sur une zone d'appui plus importante, ce qui evite un 
risque d'ecrasement de la sphere. 

Les rampes de glissement 12 usinees par fraisage oblique, sont 
menagees entre un palier 14 de I'axe 4 et extremite d'introduction 6 des bras 
3; elles sont racccrdees a la surface interieure plane 15 des bras 3 qui 
s'etend jusqu'a leur extremite libre 5. Dans la sphere 7 et dans I'extremite 9 
de la tige filetee 8, sont agences des moyens d'entrainement, constitues par 
exemple par des fentes 16, 17 respectives pour des outils de vissage non 
representee Ainsi, I'ouverture angulaire A des bras 3 varie en fonction de la 
position de la sphere 7 sur les rampes d'appui 12, elle-meme li§e au degre 
d'enfoncement de ia tige filetee 8 dans le trou traversant 1 1 : sur la figure 3 la 
tige 8 est enfoncee au maximum dans I'axe 4 et la sphere 7 est dans sa 
position la plus proche de cet axe , a laquelle correspond une fermeture de 
I'implant, dont les bras 3 sont appliquds Tun sur I'autre. A la figure 2, la sphere 
7 est dans sa position la plus Sloignee de I'axe 4, en appui sur les extr6mit6s 
des rampes 12, position qui correspond a une ouverture angulaire A 
maximum, restituant la lordose naturelle. 

Dans cette derniere position, la sphere 7 est situee nettement 
au-dela du milieu M de la distance D entre I'axe g§ometrique XX de I'axe 4 et 
les extremites libres 6 des bras 3. Par contre, lorsque ces derniers sont 
appliques Tun sur I'autre, I'ouverture A §tant nulle (figure 3), les zones d'appui 
13 de la sphere 7 sur les rampes 12 sont situ§es en dega du milieu M, en 
direction de Taxe geometrique XX. Les rampes 12 sont profilees de telle 
maniere que lorsque les bras 3 sont ouverts, les zones d'appui 13 de la 
sphere 7 se trouvent situees entre le milieu M et les extr§mit§s libres 6, ce qui 
permet de r§partir de maniere §quilibr§e la charge exercee par les bras 3 sur 
les deux appuis constitu§s par Taxe 4 et la sphere 7. 

Les deux bras 3 sont identiques et leur surface exterieure 18 
presente une courbure correspondant a la surface osseuse du plateau 
vertebral 19 d'appui. Cette courbure est avantageusement double et pr6sente 
done deux rayons de courbures R1, R2, le rayon de courbure R1 s'&endant a 
partir de rextr§mite 5 du bras 3 sur une certaine longueur Ce rayon de 
courbure R1 se raccorde au second rayon de courbure R2, inferieur a R1, qui 
aboutit a Textremite libre 6. Ainsi lorsque les deux bras 3 sont refermes et 
appliques I'un sur I'autre (figure 3), I'implant 1 presente une forme generate en 
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coin avec son extremite d'introduction amincie, constitute par les deux 
extremites libres 6 des bras 3 appliquees l'une sur I'autre. 

Les surfaces exterieures 1 8 des bras 3 sont pourvues chacune 
d'au moins une nervure longitudinale 21, s'etendant de preference d'une 
5 extremite 5 a I'autre extremite 6. Dans ia variante des figures 5 at 6, ia 

nervure 21 est completee par au moins une nervure transversale 22, formee a 
I'extremite libre 6. 

Les nervures 21 et 22 ont pour fonction d'assurer un ancrage 
suffisant des bras 3 dans les plateaux vertebraux 19. 

io Les extremites 5 d'articulation des bras 3 sont munies de formes 

adaptees pour permettre une introduction laterale de I'axe 4 dans celles-ci. 
Dans le mode de realisation illustrt aux figures 1 a 4, ces formes sont 
constitutes, pour chaque bras 3, par deux paires de pattes courbes paralleles 
23a, 23b epousant le profil cylindrique de I'axe 4. Ces pattes circulaires 23a,. 

15 23b s'etendent sur des secteurs angulaires sensiblement suptrieurs a une 

demi circonference, de sorte que I'axe 4 ne peut etre introduit entre les pattes 
23a, 23b que lateralement (suivant la fleche F (figure 1). Apres son 
introduction il est retenu par les pattes 23 dans une direction perpendiculaire 
a sa direction laterale d'introduction. 

20 Lorsque la tige filetee 8 est vissee dans le trou 11, I'axe 4 ne 

peut plus etre retire des pattes 23a, 23b. Le palier 14 s'etend paraltelement a 
I'axe 4 et perpendiculairement au plan general des formes 23a, 23b qu'il relie 
entre elles. 

Les bras 3 6tant identiques, peuvent venir s'appliquer Tun sur 
25 Tautre avec emboitement mutuel des formes 23a, 23b (figure 4) : a cet effet 

Tune 23a de chaque paire de formes affleure une face laterale 25 du bras 3, 
tandis que la seconde forme 23b est dtcalte lateralement a partir de la face 
laterale conrespondante 25 en direction de la premiere forme 23a. On voit 
clairement sur la figure 4 que cet agencement permet un emboitement des 
30 deux paires de formes 23a, 23b. 

Dans la seconde forme d'execution, illustree a la figure 5, les 
formes permettant de retenir I'axe 4 sont constitutes par des oeillets 
paralleles et circulaires 26, dimensionnes pour epouser le profil cylindrique de 
I'axe 4. Bien entendu, ces oeillets 26 peuvent etre realises avec ou sans la 
35 nervure 22, et vice-versa. 

L'assemblage des elements composant I'implant 1 qui vient 
d'etre decrit se fait de la maniere suivante : on emboite les deux bras 3 Tun 
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sur I'autre de maniere a imbriquer les formes 23a, 23b ou 26 de retenue de 
I'axe 4 (figure 4). Puis on introduit ce dernier lateralement (fleche F, figure 1) 
dans les formes 23 ou 26, en le faisant glisser sur son palier 14. On ouvre 
angulairement les bras 3 de maniere a permettre ('introduction de I'extremite 9 
de la tige 8 dans le trou 1 1 de I'axe 4, et au moyen d'un tournevis engage 
dans la fente 16, on visse la tige 8 dans I'axe 4. En fonction de I'enfoncement 
de la tige 8 dans I'axe, la sphere 7 prend une position qui regie I'ouverture 
angulaire A entre la position de fermeture de la figure 3 et la position 
d'ouverture maximale de la figure 2. Une fois la tige 8 introduce dans I'axe 4, 
les differents constituants de I'implant 1 ne peuvent plus etre desolidarises. 

L'implant 1 ayant ses bras 3 appliques I'un sur I'autre (figure 3) 
de maniere a presenter une forme globale en coin, le chirurgien introduit par 
voie posterieure les extremites effilees 6 du coin dans I'espace intervertebral 
2 dont le disque a ete prealablement extrait. Comme deja indique, cette forme 
generate en coin facilite I'introduction de I'implant dans I'espace intervertebral. 

Grace a la double courbure R1, R2 de la surface exterieure 18 
des bras 3, et a la possibility de regler I'ouverture angulaire A a la valeur 
appropriee, I'implant 1 restitue avantageusement la lordose locale 
physiologique de I'espace intersomatique des vertebres V1, V2. II en resulte 
que le sacrifice osseux necessaire est beaucoup moins important qu'avec les 
implants anterieurement connus. De ce fait, la surface 18 des bras 3 est en 
contact avec I'os sous-chondral dense des plateaux 19, ce qui evite les 
risques d'osteolyse. 

- La conformation de I'implant, restituant in-situ la lordose 
naturelle, permet egalement I'obtention d'une mise en tension des ligaments 
peripheriques, car la hauteur de I'implant 1, c'est-a-dire I'ecartement entre ses 
surfaces exterieures 18, peut etre reglee de maniere a etre egale a la hauteur 
discale anterieure. 

Au total, la stabilite de I'implant resulte : 

- d'une part, des aretes assurant le guidage de I'implant a son 
introduction et une fois deplie, sa stabilite transversale, 

- d'autre part, du fait que la distraction dynamique cree les 
conditions d'une stabilite par le biais de la remise en tension des elements 
stabilisants dynamiques et peripheriques, a savoir, les ligaments, 

Enfin, I'implant est mis sous pression du fait de la mise en 
charge du patient opere. 



WO 99/26562 



PCT/FR98/02517 



Quand I'implant 1 est en place dans un espace intervertebral 
(figure 2), les efforts de compression exerces sur ies zones d'appui 13 de la 
sphere 7 et sur I'axe 4 bloquent en place Ies divers elements constitutifs de 
I'implant, Taxe 4 faisant fonction d'ecrou pour la tige filetee 8. La position de la 
sphere 7 sur les rampes 12 regie I'ouverture angulaire A et ('effort lordosant, 
resultant de I'asymetrie de I'implant 1. Ces efforts de compression sont 
equilibres de part et d'autre du miiieu M t ce qui ecarte des risaues de 
deformation des bras 3. 

- Cet implant est aise a introduce, car il ne necessite qu'une 
resection limitee de Tare posterieur grace a son encombrement r6duit a 
T introduction en forme de coin. II est 6galement facile a extraire, car les 
ailettes constitutes par les bras 3 se referment Tune sur I'autre lors de 
P extraction de I'implant dans la zone posterieure. 

Dans la forme de realisation illustree a la figure 7, la sphere 27 
est percee d'un trou diametral 28 traverse par la tige filetee 29. Celle-ci n'est 
filetee que sur sa partie traversant I'axe 4 d'articulation, sa seconde partie 31, 
traversant la sphere 27, etant lisse, la sphere §tant montee coulissante sur 
celle-ci. Des moyens de rappel elastique sont prevus pour rappeler la sphere 
27 vers I'extremite de la tige 29 opposee a Taxe 4. Ces moyens de rappel 
peuvent etre constitues par un ressort 32 h6licoTdal, enveloppant la tige 29 et 
prenant appui sur Taxe 4. L'extremite de la partie lisse 31 est equipee d'une 
tete 33 formant but§e de retenue de la sph&re 27. Le ressort 32 permet de 
faire reculer la sphere 27 sur les rampes 12 grace a la poussee exercee sur 
cette sphere, ce qui assure une « variabilite » de Tintervalle correspondant & 
la hauteur discale (deplacement du nucleus naturel d'un disque), en fonction 
des forces de compression lors tfun mouvement ant^rieur de flexion de la 
colonne vert§brale. Les forces de compression-distraction s'exergant de haut 
en bas, sont transmises et absorbees par Timplant, selon un axe ant§ro- 
posterieur. 

La surface ext6rieure 18 des bras 3 peut avantageusement etre 
traitee pour faciliter Taccrochage osseux, par exemple par corindonage. En 
variante, les fentes 16, 17 peuvent §tre remplacies par d'autres moyens 
d'entrainement, tels que des carr§s, hexagones, « demNunes 
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REVENDICATIONS 

1. Implant vertebral (1) adapte pour etre introduit par voie 
posterieure dans un espace intervertebral (2), caracterise en ce qu'il 
comprend deux bras (3) articules autour d'un axe transversal (4) situe au 
voisinage d'une extremite (5) desdits bras opposee a leur extremite (6) 
d'introduction dans I 1 espace intervertebral, et des moyens (7, 8, 12) de 
reglage ze I'ouverture angulaire des bras, adaptes pour cooperer avec la 
surface interieure des bras entre leur extremite d'introduction et I'axe 
d'articulation, en ce que les deux bras (3) sont identiques et presentent une 
courbure exterieure correspondant a la surface osseuse du plateau vertebral 
(19) d'appui, cette courbure 6tant de preference double (R1, R2), et les deux 
bras ont une forme globale en coin lorsqu'ils sont refermes I'un sur I'autre, 
facilitant Introduction dans un espace intervertebral (2). 

2. Implant selon la revendication 1, caracterise en ce que les 
surfaces exterieures (18) des bras (3) sont pourvues d'au moins une nervure 
longitudinale (21) et d'au moins une nervure transversale (22) d'ancrage du 
bras dans le plateau vertebral (19). 

3.lmplant selon la revendication 1, caracterise en ce que les 
extremites (5) d'articulation des bras (3) sont pourvues de formes (23a, 23b ; 
26) adaptees pour permettre une introduction laterale de I'axe (4) dans celles- 
ci et pour retenir et cet axe dans une direction perpendiculaire. 

4. Implant selon la revendication 3, caracterise en ce que lesdites 
formes sont constitutes par des paires de pattes courbes parall&les (23a r 
23b) epousant un profil cylindrique de Taxe (4). 

5. implant selon la revendication 3, caracterise en ce que les 
formes sont constitutes par une paire d'oeillets circulates paralleles (26) 
epousant un profil cylindrique de I'axe (4). 

6.lmplant selon Tune des revendications 4 et 5, caracterise en ce 
que les formes (23a t 23b ; 26) sont decalees lateralement pour pouvoir 
s'embpiter mutuellement 

7.lmplant selon la revendication 1, caracterise en ce que les 
moyens de reglage de I'ouverture angulaire (A) des bras (3) comportent une 
sphere (7) solidaire d'une extremite d'une tige filetee (8), dont I'autre extremite 
(9) peut etre vissee dans un trou taraude radial (1 1) de I'axe d'articulation (4), 
et des rampes inclinees (12) de glissement de la sphere, formees dans la 
surface interieure des bras (3), I'ouverture angulaire des bras dependant de la 
position de la sphere sur les rampes inclintes. 
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8. Implant selon la revendication 7, caracterise en ce que les 
rampes (12) forment des empreintes cylindriques complementaires de la 
sphere (7) avec laquelle elles coopferent. 

9. Implant selon la revendication 8, caracterise en ce que les 
rampes (12) de glissement sont agencees de maniere que les zones d'appui 
(13) de la sphere se trouvent au-dela du milieu (M) de la distance (D) entre 
i'axe geometrique (XX) de I'axe d'ariiculation (4) des bras (3), et les extremites 
(6) d'introduction des bras, lorsque ces demiers sont ouverts. 

10. Implant selon la revendication 8, caracterise en ce que les 
rampes cylindriques (12) ont un rayon identique a celui de la sphere (7). 

11. Implant selon Tune des revendications 7a9, caracterise en 
ce que dans la sphere (7) et I'extremite (9) de la tige filetee (8) sont agences 
des moyens d'entrainement (16, 17) pour un outil de vissage. 

12. Implant selon la revendication 7, caracterisS en ce que la 
sphere (27) est percee d'un trou diametral (28) traverse par la tige filetee (29) 
sur laquelle la sphere est montee coulissante, et des moyens de rappel 
elastique sont prevus pour rappeler la sphere vers I'extremite de la tige 
opposee a I'axe d'articulation (4), par exemple un ressort de rappel helicoTdal 
(32) enveloppant la tige et prenant appui sur I'axe (4). 

13. Implant selon la revendication 1, caracterise en ce que la 
surface exterieure (18) des bras (3) est traitee pour faciliter I'accrochage 
osseux, par exemple par corindonage. 
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